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Abstract : In this paper, the measurement accuracy of the run-out error of aero static bearing in the case of using 
the multi-step method was analyzed. Run-out error of aero static bearing occurs when pressure distribution of air in 
the bearing clearance becomes unbalance. Run-out error cannot be measured directly, so measure it via the master 
cylinder installed on the thrust table. Since measurement value include run-out error and profile of master cylinder, 
it is necessary to separate profile of master cylinder from measurement value. The other hand, measurement value 
include background noise. To evaluate the run-out error, it is necessary to consider background noise. As the results, 
multistep method has effect of reducing the background noise in the measurement value when the number of steps 
is increased, and it is shown to be effective as a measurement method of the run-out error. 
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Radial bearing Thrust bearing 
Number of 
 restrictor 
2×12 Number of  
restrictor 
12 
Clearance 10 µm Clearance 20 µm 
Diameter of  
restrictor 
0.2 mm Diameter of 
 restrictor 
0.25 mm 
Stiffness 309.7 N Stiffness 1862.0 N 
Load capacity 77.4 N/µm Load capacity 190 N/µm 
 
 
(a) 6リッジ軸      (b) 7リッジ軸 
図 2 リッジ軸の断面形状  
 
(a) 6リッジ軸      (b) 7リッジ軸 

















































E(θ)= ∑{Cn cos(nθ) +Dnsin(nθ)}
∞
n=1
         (2) 
 
F(θ)= ∑{An cos(nθ) +Bnsin(nθ)}
∞
n=1




































(a) ステップ 1 (k=1)      (b) ステップ 2 (k=2) 
図 4 マルチステップ法の測定原理 
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図 6 回転誤差の測定値（実測値） 































図 8 回転誤差のモデル 
 
図 9 実測値に含まれる暗振動 
図 10 暗振動のモデル 
 
測定値に含まれる回転誤差と暗振動について，調和解析
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図 11 分割数 4で得られた暗振動（φk=90°） 
 
図 12 分割数 8で得られた暗振動（φk=45°） 
図 13 分割数 12で得られた暗振動（φk=30°） 
 
図 14 分割数 16で得られた暗振動（φk=22.5°） 
 




図 16 分割数 24で得られた暗振動（φk=15°） 
 
図 17 分割数 28で得られた暗振動（φk=12.85°） 
図 18 分割数 32で得られた暗振動（φk=11.25°） 
 
図 19 分割数 36で得られた暗振動（φk=10°） 
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分割数 4（φk=90°）では暗振動の P_V 値が 57%に低減
され，分割数が 20以上になると 20%台にまで低減された． 
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